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) Vorrichtung zum Oberwachen von Forderbandanlagen 

_ Die Erfindung befaSt sich mit einer Vorrichtung (8) zum 
Oberwachen von Forderbandanlagen. Letztere ist mannios 
am oder neben dem Forderbandtraggerust (1) der Bandan- 
lage (1) uber die Forderbandlange verfahrbar gefuhrt und 
besitzt ein Kamerasystem (26), das zur Kontrolle der Girlan- 
denrollensatze (5), des Bandtraggerustes (1) und des For- 
derbandes (7) dient. Ferner ist die Vorrichtung (8) mit War- 
mesensoren (24) und Mikrofonen (23) ausgerustet, die, wie 
das Kamerasystem (26), uber Leitungen (36) bzw. drahtlos 
mit einem Kontrollstand (30) Oder aber mit einem in der Vor- 
richtung (8) vorhandenen Speicher verbunden sind. Sowohl 
die Bildsignale, die Abbildungen der im Blickfeld des Kame- 
rasystems (26) erscheinenden Girlandenrollensatze (5), der 
Bandtragkonstruktion (1) und des Forderbandes (7) auf einen 
Monitor (29) ubertragen, als auch die Sensoren (24) bzw. 
Mikrofone (23), die auf unzulassigeTemperaturen im Bereich 
der Girlandenrollensatze (5) bzw. auf hier auftretende Ge- 
rausche hinweisen, werden im Kontrollstand (30) standig 
Gberwacht, oder aber es werden die Speicher der Vorrich- 
tung (8) nach beendeter Kontrollfahrt der Vorrichtung (8) 
uberpruft, urn Schaden an der Forderbandanlage (1) festzu- 
stellen. 
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Patentanspruche 

1. Vorrichtung zum Oberwachen von Forderband- 
anlagen, dadurch gekennzeichnet, daB sie mannlos 
am oder neben dem Forderbandtraggeriist (1) iiber 5 
die Forderbandlange verfahrbar gefuhrt und mit 
einem Kamerasystem (26) sowie mit Warmesenso- 
ren (24) und Mikrofonen (23) zur Kontrolle der 
Girlandenrollensatze (5), des Bandtraggeriistes (1) 
und des Forderbandes (7) ausgestattet ist, die iiber 10 
Leitungen (36) bzw. drahtlos mit Anzeigevorrich- 
tungen (29) eines Kontrollstandes (30) bzw. mit ei- 
nem in der Vorrichtung (8) vorhandenen Speicher 
verbunden sind und fortlaufend Bildsignale iiber 
die im Blickfeld des Kamerasystems (26) befindli- \5 
chen Girlandenrollensatze (5), der Bandtragkon- 
struktion (1) und des Forderbandes (7) iibertragen 
und beim Auftreten unzulassiger Temperaturen 
oder Gerausche an den zu kontrollierenden For- 
derbandkomponenten (5, 7) ein Temperatursignal 20 
und/oder das Gerausch zum Kontrollstand (30) 
weiterleiten bzw. zur anschlieBenden Kontrolle 
speichern. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB sie als ein an einer Schiene bzw. auf 25 
den Langsholmen (4) der Bandtragkonstruktion (1) 
verfahrbarer Wagen (9) ausgebildet ist, der mit die 
Kameras (26) sowie die Sensoren (24) bzw. Mikro- 
fone (23) in ihre Kontrollposition bringenden Ro- 
botern (12) ausgestattet ist. 30 

3. Vorrichtung nach den Anspruchen 1 und 2, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Fahrbewegung des 
Wagens (9) und die die Oberwachung der Forder- 
bandkomponenten (5, 7) vornehmenden Roboter 
(12) vom Kontrollstand (30) aus steuerbar sind. 35 

4. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB der Wa- 
gen (9) seine Antriebsenergie fur die Fahrbewe- 
gung und die Antriebsenergie der Roboter (12, 13) 
bzw. die Betriebsenergie fur die Oberwachungsein- 40 
richtungen (23, 24, 25, 26, 27) bzw. fur deren Be- 
leuchtung einem iiber der Forderbandanlage (1), 
beispielsweise am Ausbau aufgehangten und hier 
gegebenenfalls schlagwettergeschutzt angeordne- 
ten Fahrdraht entnimmt, der gleichzeitig zur Ober- 45 
tragung der Stor-, Steuer- und Standortsignale 
dient. 

5. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB der Wa- 
gen (9) zur Ubertragung der Bild-, Standort-, Ton- 50 
und Storsignale sowie zum Empfang der Steuersi- 
gnale mit einer Tragerfrequenzsende- und -emp- 
fangseinrichtung ausgeriistet ist und daB auch am 
Kontrollstand (30) entsprechende Tragerfrequenz- 
sende- und -empfangseinrichtungen vorgesehen 55 
sind, die beide iiber Koppelglieder mit dem Fahr- 
draht verbunden sind. 

6. Vorrichtung nach den vorhergehenden Anspru- 
chen, dadurch gekennzeichnet, daB der Wagen (9) 
einen vom elektrischen Netz unabhangigen An- 60 
trieb besitzt und der die Oberwachung vornehmen- 
de Roboter (12) mit Hilfe eines an den Haitepunk- 
ten des Wagens (9) selbsttatig ablaufenden Pro- 
gramms steuerbar ist 

7. Vorrichtung nach den vorhergehenden Ansprii- 65 
chen, dadurch gekennzeichnet, daB der Wagen (9) 
ein Ultraschallsystem zum Erkennen von Hinder- 
nissen sowie Naherungs- und Kontaktsensoren (34) 



zum gezielten Anfahren des im Bereich eines jeden 
Girlandenrollensatzes (5) befindlichen Haltepunk- 
tes aufweist. 

8. Vorrichtung nach den vorhergehenden Ansprii- 
chen, gekennzeichnet durch einen dem Wagen (9) 
zugeordneten, beim Auftreten eines Hindernisses 
ein Storsignal an den Kontrollstand (30) ubermit- 
telndenGeber(35). 

9. Vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB sie mit einer an jedem Haltepunkt ein 
Standortsignal erzeugenden und es dem Kontroll- 
stand (30) zuieitenden Standortanzeige (32) ausge- 
stattet ist. 

10. Vorrichtung nach Anspruch 8, gekennzeichnet 
durch ein im Bereich eines jeden Stiitzenpaares (2) 
der Bandtragkonstruktion (1) angeordnetes Damp- 
f ungsglied (33) und einen dem Wagen (30) zugeord- 
neten, bei dessen Fahrbewegung dicht an dem 
Dampfungsglied (33) vorbeilaufenden Initiator (34) 
sowie einer auf dem Kontrollstand (30) oder auf 
dem Wagen (9) befindlichen Zahlvorrichtung zur 
Speicherung und Anzeige der einzelnen Standort- 
impulse. 

1 1 . Vorrichtung nach den vorhergehenden Anspru- 
chen, dadurch gekennzeichnet, daB sie mit einer das 
Forderband (7) beim Ansprechen der Sensoren (23, 
24) stillsetzenden Einrichtung versehen ist. 

12. Vorrichtung nach den vorhergehenden Anspru- 
chen, dadurch gekennzeichnet, daB der Wagen (9) 
mit einem Rollenmagazin (37) ausgeriistet ist und 
der Roboter (13) beim Auftreten von Storsignalen 
mit Hilfe der Steuersignale des Kontrollstandes 
(30) oder eines Wartungsprogramms Wartungsar- 
beiten selbsttatig ausfuhrt und/oder die Girlanden- 
rollen (5) auswechselt. 

13. Vorrichtung nach den vorhergehenden Anspru- 
chen, dadurch gekennzeichnet, daB der Wagen (9) 
bzw. der Roboter (12) mit einem von den Aus- 
gangssignalen des Warmesensors (24) gesteuerten 
Feuerloscher (25) ausgeriistet ist. 

Beschreibung 

Die Erf indung betrifft eine Vorrichtung zum Oberwa- 
chen von Forderbandanlagen. 

Es gehoren auf einem Bandtraggeriist verfahrbare 
Wartungswagen zum vorbekannten Stand der Technik, 
die mit einem Arm ausgestattet sind, der seitlich nach 
unten ragt und mit einem zur Aufnahme von Gerau- 
schen dienenden Empfanger besetzt ist, um Beschadi- 
gungen von Bandtragrollen festzustellen. Auch besitzt 
dieser Arm Einrichtungen zum Erfassen von Warme- 
strahlen, die auf unzulassige Temperaturerhohung von 
sich nicht mehr frei drehenden Bandtragrollen hinwei- 
sen. Ferner ist dieser Wartungswagen mit zwei Hubein- 
richtungen ausgeriistet Beim Auswechseln eines Gir- 
landenrollensatzes ergreift eine der beiden Hubeinrich- 
tungen mit ihrem Lastaufnahmemittel das Ende der zu 
ersetzenden Girlande, die zuvor an ihrem anderen Ende 
mit dem einzubauenden, an der anderen Hubeinrich- 
tung hangenden Girlandenrollensatz verbunden wor- 
den ist. Durch die Hubbewegung der mit dem auszu- 
wechselnden Rollensatz verbundenen Hubeinrichtung 
und die gleichzeitige Senkbewegung der anderen Hub- 
einrichtung gelangt der einzubauende Girlandenrollen- 
satz unter das muldenformig abzustutzende Forderband 
und damit in seine Arbeitsposition. Letzterer wird nun- 
mehr am Bandtraggeriist festgelegt und danach von 
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dem auszuweehselnden Girlandenrollensatz, der sich 
jetzt auBerhalb der Bandanlage befindet, getrennt 
(DE-PS 17 56 158). 

Wie aus der DE-OS 23 42 000 hervorgeht, gehort es 
auch bereits zum vorbekannten Stand der Technik, die 
auszuwechselnde Girlande eines Forderbandes mit ei- 
ner Ersatzgirlande zu einer endlosen Kette zu erganzen 
und den Auswechselvorgang mit Hilfe eines halbkreis- 
fdrmigen Rahmens zu bewerkstelligen, der das Forder- 
band iiberspannt und zur AbstUtzung dieser Kette dient 
Der uber der auszuweehselnden Girlande auf das F6r- 
derband aufgesetzte Rahmen tragt iiber dem Forder- 
band auf seiner halbkreisformigen AuBenflache die Er- 
satzgirlande, die an beiden Enden uber Koppelgiieder 
mit den Enden der auszuweehselnden Girlande verbun- 
den ist. Zangenartige Verbindungsglieder, die jedem der 
beiden Koppelgiieder zugeordnet sind, stellen die Ver- 
bindung zwischen den beiden Girlanden her. Sie werden 
mit Hilfe von Druckluftzylindern geoffnet, die von ei- 
nem aufladbaren Druckspeicher gespeist und drahtlos 
uber Funk oder mittels Ultraschail gesteuert werden 
konnen. 

Ziel der Erfindung ist es, eine Vorrichtung zu schaffen, 
die es ermdglicht, eine Forderbandanlage von einer zen- 
tralen Stelle aus oder gegebenenfalls mannlos, zu Uber- 
wachen und zu warten, um die Kontrollgange des Bedie- 
nungspersonals und damit verbundene Wartungs- und/ 
oder Reparaturarbeiten zu verringern. 

Die Erfindung lost dieses Problem mit Hilfe der im 
Kennzeichnungsteil des 1, Anspruehes angegebenen 
Merkmale. Sie schafft dadurch fur das Bedienungsper- 
sonal der Bandanlage die Voraussetzungen, nur von ei- 
nem zentralen Kontrollstand aus etwaige Unregelma- 
Bigkeiten friihzeitig, zumindest aber nach beendeter 
Kontrollfahrt der Vorrichtung erkennen zu konnen und 
MaBnahmen einzuleiten, urn die Storungsursaehe zu be- 
heben. Standige Kontrollgange, die bei langeren For- 
derbandanlagen erhebliche Zeit beanspruchen, werden 
dadurch Uberflussig, und es besteht, wenn man die Vor- 
richtung standig uber die Lange der Forderbandanlage 
hin und her fahren laBt, die Sicherheit, daB Schaden am 
F6rderband, den Girlandenrollen oder am Bandtragge- 
rtist schnell festgestellt werden und MaBnahmen zu ih- 
rer Behebung eingeleitet werden konnen. 

Angaben iiber die Fuhrung der Vorrichtung entlang 
des Forderbandes und fiber deren Bestuckung mit Scha- 
den und Storungen ermittelnden Einrichtungen bzw. 
Hinweise, wie diese Einrichtungen in ihre Kontrollposi- 
tion gebracht werden konnen, finden sich im Kennzeich- 
nungsteil des 2. Anspruehes. 

Das Kennzeichnungsmerkmal des 3. Anspruehes be- 
sagt, daB die Fahrbewegung der Vorrichtung und auch 
der Roboter vom Kontrollstand aus steuerbar sein kon- 
nen. In diesem Fall ubernimmt es der Bedienungsmann 
vom Kontrollstand aus, die Vorrichtung gezielt von 
Tragrollensatz zu Tragrollensatz zu fahren, hier anzu- 
halten und die einzelnen Sensoren, Mikrofone bzw. das 
Kamerasystem mit Hilfe des Roboters anhand der Bild- 
schirme des Kontrollstandes in die jeweils notwendige 
Kontrollposition zu bringen, um sich mittels Bildschirm, 
Lautsprecher und der auf Storsignale ansprechenden 
Einrichtungen vom Zustand der Anlage uberzeugen zu 
kdnnen. 

Im 4. Anspruch finden sich Angaben iiber eine beson- 
ders zweckmaBige Moglichkeit zur Energieversorgung 
der Oberwachungsvorrichtung und der auf ihr befindli- 
chen Einrichtungen sowte Angaben iiber eine besonders 
zweckmaBige Obertragung der Stor-, Steuer- und 



Standortsignale. 

Der Kennzeichnungsteil des 5. Anspruehes befaBt 
sich mit Fragen der Kopplung der die Stor-, Steuer- und 
Standortsignale erzeugenden Einrichtungen des ver- 
5 fahrbaren Wagens mit dem als Obertragungsmittel die- 
nenden Fahrdraht und mit dessen Ankopplung an Ober- 
tragungs- und Anzeigeeinrichtungen des Kontrollstan- 
des. 

Auf eine vom elektrischen Netz unabhangige andefe 
10 Moglichkeit zur Energieversorgung des Wagens weist 
der Anspruch 6 hin. Auch gibt dieser Anspruch Hinwei- 
se, wie die kontrollierenden Einrichtungen des Wagens 
unabhangig vom Kontrollstand an den einzelnen Halte- 
punkten der Vorrichtung in ihre Kontrollposition ge- 
15 bracht werden konnen: Es versteht sich, daB diese Ar- 
beitsweise sich besonders zur drahtlosen Obertragung 
der von der Vorrichtung ermitteiten Informationen eig- 
net, ohne jedoch eine Obertragung der erhaltenen In- 
formationen uber ein besonderes Steuerkabel auszu- 
20 schlieBen. 

Im 7. und 8. Anspruch werden die Mittel angegeben, 
die Kollisionen der Vorrichtung mit in ihren Fahrweg 
hineinragenden Hindernissen ausschlieBen, den Kon- 
trollstand beim Auftreten solcher Hindernisse informie- 

25 ren sowie die Fahrbewegung des Wagens unterbrechen. 
Eine Information uber den jeweiligen Vorrichtungs- 
standort ergibt sich bei einer Ausbildung entsprechend 
dem Anspruch 9, wahrend im Anspruch 10 auf eine be- 
sonders einfache Moglichkeit zur Standortermittlung 

30 des Wagens hingewiesen wird. 

Um den Sicherheitsvorschriften zu genugen, die besa- 
gen, daB im Stdrungsfall oder bei der Vornahme von 
Reparaturen und Wartungsarbeiten die Fdrderbandan- 
lage stillzusetzen ist, benennt der Anspruch 1 1 die hier- 

35 zu erforderlichen MaBnahmen. 

Wartungs- bzw. Reparaturarbeiten lassen sich mit 
Hilfe des Roboters selbsttatig ausfuhren, falls ein ent- 
sprechender Bedarf durch die Sensoren, das Kamerasy- 
stem oder von den Mikrofonen angezeigt wird. Deshalb 

40 kann die Vorrichtung entsprechende Ersatzteile, wie 
beispielsweise Bandtragrollen, mitfiihren. Weiterhin 
kann sie auch mit einem Feuerloscher ausgestattet sein, 
der beim Ansprechen der Warmesensoren tatig wird 
und dessen Spruhduse vom Roboter auf die Stelle mit 

45 erhohter Temperatur gerichtet wird. 

Ein Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung ist in den Ab- 
bildungen dargestellt. Es zeigen: 

Fig. 1 den Querschnitt einer Forderbandanlage mit 
der Oberwachungsvorrichtung; 

50 Fig. 2 einen Abschnitt der Forderbandanlage mit der 
auf ihr verfahrbaren Vorrichtung im GrundriB; 
Fig. 3 den Kontrollstand als Einzelheit. 
Die Forderbandanlage ist mit 1 bezeichnet Sie be- 
steht aus seitlichen Stutzen (2), die paarweise auf je 

55 einer Konsole (3) angeordnet und an ihrem oberen Ende 
mit rohrformigen Langsholmen (4) fest verbunden sind. 
Die Langsholme (4) haben eine bestimmte Lange Und 
sind an ihren Enden mit den Langsholmen (4) des be- 
nachbarten Traggerustschusses losbar verbunden. Zwi- 

60 schen sich gegenuberliegenden Stutzen (2) sind Girlan- 
denrollensatze (5) an hakenformigen Befestigungsglie- 
dern (6) aufgehangt, die das obere und das untere For- 
derbandtrum (7) tragen. Sie fuhren das fordernde obere 
Bandtrum (7) muldenformig und das untere, riicklaufen- 

65 de Bandtrum (7) verhaltnismaBig flach zur Umkehr der 
Forderbandanlage (1) zuruck. 

Auf den Langsholmen (4) dieser Forderbandanlage 
(1) ist eine Oberwachungsvorrichtung (8) langsverfahr- 
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bar gefiihrt. Sie besteht aus einem kastenformigen Wa- 
gen (9), dessen FuBe (10) mit je einer Laufrolle (11) 
besetzt sind, deren Umfangsflache entsprechend dem 
Radius der Langsholme (4) gemuldet ist. Diese Laufrol- 
len (11) liegen auf der Oberseite der Langsholme (4) auf 5 
und tragen und fuhren den Wagen (9) in Langsrichtung 
der Bandanlage (1), ohne deren Forderung zu behin- 
dern. Seine Fahrbewegung erzeugt der Wagen (9) mit 
Hilfe eines oder mehrerer nicht dargestellter Antriebs- 
motoren, die auf die Laufroilen (11) einwirken. Ihre An- 10 
triebsenergie erhalten die Motoren entweder von einer 
Batterie, die, wie die Motoren, sich im Innern des Wa- 
gens (9) befindet und daher nicht dargesteilt ist, oder 
aber von einem iiber der Bandanlage (1) verlegten und 
hier erforderlichenfalls schlagwettergeschiitzt ange- is 
brachten, gieichfalis nicht dargestellten Fahrdraht. 

Wie in der Fig. 1 abgebildet, ist der Wagen (9) auf 
seinen beiden Langsseiten mit je zwei Robotern (12 
bzw. 13) besetzt die sich an je einem der beiden Wagen- 
enden befinden. Alle Roboter (12 bzw. 13) besitzen je 20 
einen Greifarm (14), der urn eine in einer senkrechten 
Bandlangsebene Iiegenden Achse (15) schwenkbar an 
dem Teil (16) des Roboters (12 bzw. 13)) angelenkt und 
mit diesem Teil (16) um eine quer zur Bandlangsrichtung 
verlaufende Achse (17) drehbar ist. Die beiden Ab- 25 
schnitte (a, b) bilden den Arm (14) und sind durch eine 
zur Bandlangsrichtung parallele Achse (18) schwenkbar 
miteinander verbunden. (b 1) und (b 2) sind die beiden 
Teile des ^Armabschnittes (b) von denen sich der Teil 
(b 2) um bis zu 360° gegenuber dem Teil (b 1) verdrehen 30 
kann. Zwei Ansatze (19) befinden sich am auBersten 
Ende des Teiles (b 2) und schlieBen einen Kopf (20) bzw. 
eine Zange (21) um eine quer zur Langsachse des Teiles 
(b 2) verlaufende Achse (22) schwenkbar ein. 

Alle Einrichtungen zur Kontrolle der Forderbandan- 35 
lage (1) befinden sich an diesem Kopf (20) und sind nur 
den beiden am gleichen Wagenende befindlichen kon- 
troliierenden Robotern (12) zugeordnet. Der Kopf (20) 
tragt, wie insbesondere die Fig. 1 zeigt, ein Mikrofon 
(23) auf einer seiner Seitenwande und daneben einen 40 
Warmefiihler (24) und auf der gegenuberliegenden Sei- 
tenwand eine Spruhduse (25), uber die im Bedarfsfall 
Flussigkeit, beispielsweise Wasser oder aber ein zum 
Loschen eines Brandes geeignetes anderes Medium, ab- 
gespriiht werden kann. Eine andere Seite des Kopfes 45 
(20) ist mit einer Kamera (26) besetzt, der eine Leuchte 
(27) zugeordnet ist. Kamera (26) und Leuchte (27) sind 
untereinander verbunden und werden von einem am 
Kopf (20) angebrachten Befestigungsglied (28) gehalten, 
um sie im Bedarfsfall rasch auswechseln zu konnen. 50 

Beide zur Kontrolle der Forderbandan tage (1) die- 
nenden Roboter (12) besitzen gleiche Kontrollgerate 
(23, 24, 25, 26, 27) und haben gleichen Aufbau. Einer von 
ihnen kontrolliert die Forderbandanlage (1) von der ei- 
nen und der andere von der anderen Bandseite aus. Sie 55 
konnen daher wechselweise Bilder der in ihrem jeweili- 
gen Aufenthaltsbereich befindlichen Anlagenteiie auf 
einen Bildschirm (29) des Kontrollstandes (30) ubertra- 
gen, wo der Bedienungsmann sie nacheinander begut- 
achtet und Storungen feststellen kann (Fig, 3). Unter- 60 
sttitzt wird er dabei von den Mikrofonen (23), die Ge- 
rausche der sich drehenden Rollen des Girlandenrollen- 
satzes (5) an Lautsprecher (31) des Kontrollstandes (30) 
weitergeben. Auch werden Storungssignale der War- 
mesensoren (24) zum Kontrollstand (30) ubermittelt, 65 
falls uber einen gewissen Bereich hinausgehende Tem- 
peraturen in der Umgebung des Girlandenrollensatzes 
(5) oder aber an anderen Teilen der Anlage (1) auftreten. 
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Der jeweilige Standort des Wagens (9) wird mit Hilfe 
einer Standortanzeige (32) ermittelt, die sich an den 
senkrechten Stutzen (2) der Forderbandanlage (1) 
orientiert. Die Stutzen (2), die als Trager des Girlanden- 
rollensatzes (5) dienen, haben einen festliegenden Ab- 
stand voneinander, der beispielsweise 1,5 m betragt. Die 
Stutzen (2) einer Bandseite sind mit Dampfungsgliedern 
(33) ausgestattet, die so angeordnet sind, daB sich der 
Initiator (34) des Wagens (9) bei der Wagenfahrt dicht 
an ihnen vorbei bewegt und dadurch an jedem Damp- 
fungsglied (33) einen Steuerimpuls auslost, der einem 
Zahler des Kontrollstandes (30) zugeht, welcher eine 
dem Standort des Wagens (9) entsprechende Anzeige in 
Metern liefert 

Weiterhin besitzt der Wagen (9) im Bereich seiner 
beiden Stirnseiten einen Ultraschallsender (35), mit dem 
er Hindernisse, die in seinen Fahrweg hineinragen, er- 
kennen kann und mit Hilfe eines nicht dargestellten Ge- 
bers das auf ein Hindernis zuruckgehende Storsignal 
dem Kontrollstand (30) ubermittelt. Ferner ist der Wa- 
gen (9) mit Naherungs- und Kontaktsensoren ausgestat- 
tet, die ihm das gezielte Anfahren des im Bereich eines 
jeden Girlandenrollensatzes (5) befindlichen Halte- 
punktes, beispielsweise einer Stiitze (2), ermoglichen, 
um aus dieser Position die Kontrolleinrichtungen (23, 24, 
25, 26, 27) mit Hilfe der Roboter (12) einzusetzen. 

Storsignale, die beispielsweise von den Warmesenso- 
ren (24) ausgelost werden, setzen die Forderbandanlage 
(1) still und konnen auch den Wagen (9) im Bereich der 
Stiitzen (2) des Bandtraggerustes (1) festhalten, an des- 
sen Girlandenrollensatz (5) die Storung festgestellt wur- 
de. 

Kontrollstand (30) und Wagen (9) kdnnen entweder 
drahtlos oder iiber Steuerleitungen (36) miteinander 
verbunden sein. Auch ist es moglich, die Bild-, Ton-, 
Stor- und Standortsignale uber den Fahrdraht dem 
Kontrollstand (30) zuzuleiten. Dazu ist sowohl der Wa- 
gen (9) als auch der Kontrollstand (30) mit Tragerfre- 
quenzsende- und -empfangseinrichtungen ausgerustet, 
die beide uber nicht dargestellte Koppelglieder mit dem 
Fahrdraht verbunden sind, so daB der Kontrollstand (30) 
einerseits die Bild-, Ton-, Stor- und Standortsignale des 
Wagens (9) empfangen kann und der Bedienungsmann 
des Kontrollstandes (30) andererseits den Wagen (9), 
aber auch die Oberwachungseinrichtungen (23, 24, 25, 
26, 27) insbesondere die Roboter (12) vom Kontroll- 
stand (30) aus steuem kann. 

Weiterhin konnen die beiden mit Oberwachungsein- 
richtungen (23, 24, 25, 26, 27) ausgestatteten Roboter 
(12) mit einem Programm ausgestattet sein, das, sobald 
der Wagen (9) seinen im Bereich des jeweiligen Girlan- 
denrollensatzes (5) befindlichen Haltepunkt erreicht hat, 
auf einen vom Kontrollstand (30) ausgehenden Steuer- 
befehl, selbsttatig ablauft und den Arm (14) des Robo- 
ters (12) iiber alle im Aufenthaltsbereich des Wagens (9) 
befindlichen Teile der Bandanlage (1) fuhrt, so daB Ka- 
mera (26), Mikrofon (23) und Warmesensor (24) ohne 
Hilfe des Bedienungsmannes in ihre Kontrollposition 
gelangen, die dem Bedienungsmann des Kontrollstan- 
des (30) eine Beurteilung der Anlage (1) im Aufenthalts- 
bereich des Wagens (9) ermoglicht. 

Betreibt man die Vorrichtung (8) drahtlos, so emp- 
fiehlt es sich, den Wagen (9) mit einem Speicher auszu- 
statten, der zusammen mit dem Standortsignal die im 
jeweiligen Standortbereich auftretenden Stor-, Bild- 
und Tonsignale f esthalt, so daB am Ende einer Kontroli- 
fahrt anhand des Speicherinhalts Storungsstelien der 
Forderbandanlage (1) festgestellt werden konnen und 



36 11 



der Storungsursache nachgegangen werden kann. 

Die beiden Roboter (13), deren Arme (14) mit zangen- 
formigen Greifeinrichtungen (21) ausgestattet sind, die- 
nen beispielsweise zum Auswechseln eines Girianden- 
rollensatzes (5), Auch sie lassen sich mit Hilfe eines Pro- 5 
gramms ohne manuelle Hilfe betatigen. Sie entfernen 
den auszuwechselnden Giriandenroliensatz (5) selbstta- 
tig aus der Fdrderbandanlage (1) und ersetzen ihn durch 
einen Giriandenroliensatz (5), den sie dem Rollenmaga- 
zin (37) des Wagens (9) entnehmen. 1 0 
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ABSTRACT: 

CHG DATE= 199906 17 STATUS=0> The invention is concerned with an apparatus (8) for 
monitoring conveyor belt installations. The apparatus is guided, unmanned, on or adjacent to the 
conveyor belt supporting frame (1) of the belt installation (1) in such a manner that it can be moved over 
the length of the conveyor belt and has a camera system (26), which serves for inspection of the garland 
sets (5), of the belt supporting frame (1) and of the conveyor belt (7). Moreover, the apparatus (8) is 
equipped with heat sensors (24) and microphones (23) which, like the camera system (23), are connected 
to a control stand (30) or else to a memory, which is present in the apparatus (8), via lines (36) or by 
radio. Both the video signals, which transmit to a monitor (29) images of the garland sets (5), of the belt 
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supporting construction (1) and of the conveyor belt (7) which appear in the field of view of the camera 
system (26), and the sensors (24) or microphones (23), which indicate inadmissible temperatures in the 
area of the garland sets (5) or noises occurring here, are permanently monitored in the control stand (30) 
or else the memories of the apparatus (8) are examined after the inspection run of the apparatus (8) is 

completed in order to determine damage to the conveyor belt installation (1). 1 1 
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